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概    要 本研究は，加齢により歩行が困難になった人が安全で安心して利用可能な知的歩行
器を実現する．そのために，本年度は，圧センサによる利用姿勢推定システムの結果に基づいた，歩行
器の動き制御装置を実装し，実際に歩行器に取り付け，その有効性を研究した．具体的には，利用者が
危険な状態に至った際におこり得る歩行器の動きを解析し，どのような歩行器制御が必要となるのかを
明らかにした．更に，自転車のブレーキとサーボモータを利用した，速度制御機構を実装した．最後に，
圧センサによる利用姿勢推定システムの出力に基づいて歩行器の車輪の動きを制御するプログラムを
H8 マイコンに組み込み，車輪にブレーキ機構を取り付けた．これにより，歩行器の利用姿勢推定に基
づく速度制御が実現された．このような方法で実現された知的歩行器は，大きさも本来の大きさとさほ
ど変わらず，また非常に安価に実現できるため，病院やデイケア施設で多くの高齢者に利用可能である
と考える． 
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 加齢や怪我等で歩行が困難となった人の歩行を
補助する目的で利用されている歩行器は，歩行補
助という本来の目的を適切に実現しているとはい
えない．そのため，病院やデイケア施設では，多
くの場合，介護師・看護師の看視の下に歩行器が
利用されているのが実情である．そのため，それ
自体が介護師・看護師の負担となっている．一方，
患者にとっても，利用する際には，介護師・看護
師に介護を依頼する必要があるため，積極的な利
用・積極的な自立歩行訓練を妨げる要因となって
いる．  
 本研究ではこのような問題を，歩行器にセンサ
システム，速度制御システム，及びネットワーク
システム等を付加し，安全で安心して利用可能な
知的歩行器を実現し解決することを目指す．これ
まで，圧センサを用いた利用推定システムを実装
し，利用姿勢変化と利用者のグリップ・パッド部
への加圧状況変化の関係について研究してきた．
実際に，危険な状態へ姿勢が変化する際の加圧状
況と，通常歩行状態での加圧状況では，測定され
る圧変化が優位に異なることを明らかにしている．
 
研究の背景 
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本研究の最終目標は，知的歩行器を実現するこ
とである．この目標を達成するために，本年度は，
以下の 2点を研究の目的として研究を行った． 
（１）利用者が危険な状態に変化する際の歩行器
の動き 
利用者が危険な状態に変化する際，歩行器のパッ
ド及びグリップ部を加圧することをこれまでの研
究で明らかにしている．そこで，このような圧変
化によって歩行器にどのような動き変化が見られ
るかを明らかにする．これにより，歩行器に対し
て，どのような速度制御を行うべきなのかが明ら
かになると考える 
（２）圧センサによる利用姿勢推定システムの出
力に基づく歩行器速度制御機構の実装 
利用姿勢推定システムの出力に基づき，速度制御
を行うための，制御機構及びブレーキ部を実装す
る．これにより，利用者の利用姿勢に応じて速度
制御が実現され，安全で安心して利用可能な歩行
器実現へつながると考える． 
 
 
 
 
図 1．速度制御機構． 
 
（１）利用者が危険な状態に変化する際の歩行器
の動き 
 危険な姿勢の一つである自重支持不可姿勢へ変
化する際には，歩行器の両側のグリップ部に圧力
変化がみられた．そのため，歩行器は，両側の車
輪が前方に加速された． 
 一方，歩行器先行姿勢へ変化する際には，2 つ
の場合があった．一つは，両側のパッド部が加圧
されることにより，歩行器が前方に加速する場合
である．もう一つの場合は，片側のパッド部のみ
加圧され，そのため同じ側の車輪が加速し，結果
的に反対側に歩行器が曲がっていく動きとなった．
つまり，いずれの場合も，加圧された側の車輪が，
加圧によって加速されているため，加圧された車
輪に対し速度制御することにより，危険な状態が
回避可能となる． 
（２）圧センサによる利用姿勢推定システムの出
力に基づく歩行器速度制御機構の実装 
 図 1 に作成した速度制御機構の概略を与える．
紙面の都合上詳細は割愛するが，制御部でブレー
キ制御を行う判断を，計測した圧センサの値によ
っておこなっている． その際の閾値を，利用前に
計測した通常姿勢での計測値から決定するように
することで，様々な利用者に対応可能としている． 
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